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@ Vorrichtung zum Handhaben, insbesondere Transportieren von Werkstucken zwischen zwei benachbarten 
Bearbeitungsstatlonen 



Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Handhaben, 
insbesondere zum Transportieren von Werkstucken zwi- 
schen zwei benachbarten Beart>eitungsstattonen (2, 3), spe- 
ziell zw&j Blechpressen. Hierfur sind zwei nnehrachsige 
Handhabungsroboter (4, 5) vorgesehen^ die auf getrennten 
Grundachsen (6) angeordnet sind, gegenldufig arbeiten und 
getrennt steuerbar sind, wobei die BewegungsablSufe ge- 
genseitig angepaSt sind. Zur Optimierung der Wege und der 
Steuerung weisen die Roboter (4, 5) zu einanderspiegelbild- 
lich gleiche Bewegungsbahnen auf, wobei die Bahnen fur 
Hin- und Ruckweg gleich sind. Die Roboter (4, 5) konnen mit 
Ihren Grundachsen (6) ortsfest oder verfahrbar auf einer 
Dreh- oder Schiebefuhrung (13, 16) angeordnet sein. AuBer- 
dem besteht die Moglichkeit die Roboter (4, 5) auf gleicher 
Hdhe nebeneinander oder zentrisch uloereinander anzuord- 
nen. 
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Sdiwinge (8) drehbar gelagert ist Am vorderen Ende Mit diesen mehrfach spiegelsymmetrischen Bewe- 
des Auslegers (9) befindet sich eine mehrachsig bewegli- gungsbahnen der Werkzeugmittelpunkte bzw. der ent- 
che Hand (lOX an der ein Werkzeug (I IX insbesondere sprechenden Bewegungsablauf e der einzelnen Roboter- 
eineSpannvorrichtung.zumErgreifendesWerkstilckes achsen. laBt sich eine Off-Line-Programmierung der 
(12)befestigtist 5 Bahnsteuerung erzieiea Zudem wird der Programmier- 

Im AusfQhningsbeispiel der Fig. 1 und 2 sind die bei- aufwand verringert, da im Grund nur ein Teil der Ge- 
den Handhabungsroboter (4. 5) mit ihren Grundachsen samtbahn voll programmiert werden muB, wShrend der 
(6) ortsfest angeordnet Sie befinden sich dabei mittig Rest, dJt ein Viertel. sich durch Spiegelungsfunktionen 
und um gleiche Strecken seitlich versetzt zur Mitten- ergibt 

Oder Verbimiungslinie (25) zwiscfaen den beiden Bear- jo Fig. 3- 11 zeigen Varianten der Handhabungsvor- 
beitungsstationen (2, 3). Die beidra Handhabungsrobo- richtung (1) im Hinblick auf eine bewegliche Lagerung 
ter (4, 5) stehen in diesem Beispie! nebeneinander am der Handhabungsroboter (4, 5) mit ihrer Grundachsc 
Boden. Sie konnen aber auch flbereinander angeordnet (6\ Gemafl Rg. 3 sind die beiden Handhabungsroboter 
sein, wobei sich eine in der Vertikalen deckungsgleiche (4, 5) an ISngs der Mittenlinie (25) verlaufenden Schiebe- 
LageempfiehltFig.3zeigtdiegrundsItzticheMdglich- 15 fflhrungen (16) Gbereinander angeordnet, die in der 
keit, zwei Handhabungsroboter (4. 5) Qberdnander an- Draufsicht deckungsgleich und mittig zu den Bearbei- 
zuordnen. tungsstationen (2, 3) verlaufen (vgL F2g.4X Die obere 

Die beiden Handhabungsroboter (4, 5) teilen sich den SchiebefOhrung (16) ist hierbei als Portal (26) ausgebil- 
Arbeitstakt Im Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 7, wie auch dct, das mit dem Gestell der Bearbeitungsstationen (2. 3) 
in den anderen Figuren. hat der Handhabungsroboter 20 fcst verbunden ist Die beiden Handhabungsroboter (4, 
(4)geradeein Werkstflck(12)ausderBearbeitungssta- 5) sind hierbei mit genfigend Freiraum flbereinander 
tion (2) entnommen und legt es nun in die Bearbeitungs- angeordnet 

station (3) ein. Wdhrenddessen ist der andere Handha- Fig. 5 zeigt eine Variante zu Fig. 1, die ein Begegnen 
bungsroboter (5) von der Bearbeitungsstotion (3) nach der beiden Handhabungsroboter (4, 5) un Mittenbereich 
Abgabe seines Werkstflckes leer zurOckgekehrt und 25 erleichtert Hierzu ist eine gemeinsame SchiebefOhrung 
stehtanderBearbeitungsstation(2)zur Aufnahmeeines (16) in Form einer Schiene (17) vorgesehen, die mittig 
neuen WerkstOckes bereit Im nachsten Arbeitstakt und quer zur Verbindungslinie (25) angeordnet ist So- 
transportiert der Handhabungsroboter (5) sein Werk- bald die Handhabungsroboter (4, 5) aus den gezeigten 
stock zur Bearbeitungsstation (3% wShrend der Handha- Endstellungen zu schwenken beginnen, wandem sie mit 
bungsroboter (4) Jeer zurOckkehrt 30 ihrer Grundachse (6) gleichzeitig nach auBen, um bei der 

Die Handhabungsroboter (4, 5) arbeiten damit gegen- MiUenbegegnung die gestrichelt gezeichnete Stellung 
Idufig. Sie verfOgen jeweils uber eine eigenstandige einzunehmea In der gezeigten AusfOhrungsform sind 
Steuerung (nicht dargesteUtX Sie sind in ihren Bewe- die beiden Handhabungsroboter (4, 5) auf der Oberseite 
gungsablflufen mit ihrer Bahnsteuerung jedoch aufein- der Schiene (17) in einem FQhrungsbett gelagert und 
ander angepaBt Jeder Handhabungsroboter (4, 5) folgt 35 werden Ober einen geeigneten Antrieb, beispietsweise 
mit seinem Werkzeug (11) insbesondere seinem Werk- einen Zahnstangentrieb oder dergleichen, in ihrer Ver- 
zeugmittelpunkt, auf Hin- und RQckweg zwischen den schiebebewegung angetrieben. 

beiden Bearbeitungsstationen (2. 3) der gleichen Bewe- Fig. 6 zeigt eine weitere Variation mit einer DrehfOh- 
gungsbahn. Die beiden BahnhaJften sind hierbei Spiegel- rung (13^ Die beiden Handhabungsroboter (4, 5) sitzen 
symmetrisch zur Yerbindungsfinie zwischen den beiden 40 hierzu endseitig auf einem gemeinsamen PropeDer (14), 
Handhabungsrobotem(4»5XDieBewegungsbahnender der zentrisch auf einem Gestell (15) drehbar gelagert 
beiden Handhabungsroboter (4, 5) imtereinander ver- und angetrieben ist, das seinerseits mittig auf der Ver- 
laufen auBerdemspiegelsymmetrisch zum Mittelpunkt bindungslinie (25) angeordnet ist Die DrehfOhrung (13) 
der Verbindungslinie (25). ermdglicht es, daB die beiden Handhabungsroboter (4, 

Jeder Handhabungsroboter (4, 5) aeht beim Verlas- 45 5) in den jeweiligen Endstellungen genau mittig vor den 
sen emer Bearbeitungsstation (2; 3) zunSchst das Werk- Bearbeitungsstationen (2, 3) stehea FQr den Transport 
zeug (1 1) durch eine entsprechende Schwenkbewegung dreht der Propeller (14^ wShrend ^eichzdtig die Hand- 
der Schwinge (8) und des Auslegers (9) an» wobei er habungsroboter (4, 5) um ihre Grundachsen (6) mit dop- 
zugldch um sdne vertikale Grundachse (S) emwdrfs pelter Winkelgeschwindigkeit nach innen dreheaFig. 7 
entlang der Verbindungslinie (25) sdiwenkt In der Mit- 50 zeigt als Seitenansicht gem. Pfeil VII von Fig. 6 wieder- 
te ergibt sich eine Begegnungsstellung gem. Fig. 2, die um die Begegnungsstellung der beiden Handhabungsro- 
eine Seitenansicht der Vorrichtung von Fig. 1 in Rich- boter(4,5)mithochkantgehaltenem WericstOck(lt> 
tung des Pfeiles II darstellt Der gezeigte Typ von Hand- Fig. 8 zeigt eine weitere Variante in Form einer langs 
habungsrobotem ist fOr diese Art d&r Begegnung be- der Verbindungslinie 25 ausgerichteten SchiebefOhrung 
sonders gut geeignet, da die Schwinge (8) und gegebe- 55 (16). Diese besteht aus emer gemeinsamen Schiene (1^ 
nenfalls auch der Ausleger (9) in eine Anschlagstellung an der beide Handhabungsroboter (4, 5) langsbeweglich 
fahren k6nnen und damit einfach steuerbar sind Nadi gelagert sind In Variation dazu konnen auch zwei 
Oberschreiten der Mittelpunktstellung dreht der Schienen nebeneinander angeordnet seia Fig. 9 zeigt 
Grundkdrper (7) weiter, wShrend die Schwinge (8) und als teihvdse geschnittene Seitenansicht gem. Pfeil DC 
der Ausleger (9) in einer Streckbewegung zurOck- eo von Fig. 8 wiederum die Begegnungsstellung. In diesem 
schwenkei^ um letztendlich wieder die Streckstellung Fall ist der gegenseitige Abstand der Grundkdrper (7) 
vor der nachsten Bearbeitungsstation dnzunehmea der Handhabungsroboter (4, 5) sehr gering gehaltea In 

In vielen AnwendungsflUlen soil das Werkstflck (11) Abweichung von den anderen Ausfuhrungsbeispielen 
beim Transport um 180* gedreht werden (vgL Fig. 12)l kann es ach hierbei empfehlen, die beiden Handha- 
Hienu fuhrt die Hand (10) eine entsprechende gidch- 65 bungsroboter (4, 5) zur Vermeidung einer Begegnung 
maflige Schwenkbewegung au& In der Begegnungsstd- der Wericzeuge (1 1) auBenherum schwenken zu lassea 
lung werden die WerkstOcke (11) hochkant aneinander Dies empfiehlt sich vor allem dann, wenn audi ein Ober- 
vorbeibewegt kopfschwenk in der Beg^ungsstellung mit hochaufge- 
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Far. den TYansport verfahren die bdden Handha- 
bungsroboter (4^ ^ langs dcr ScMene (17) und schwe^ 
kengl«di2KidgumihreGTtmdachsen(6). 

Wie 9 zQgt, besteht die g^einsame Scfaieae (17) 
aus dnem Kastoiproffl. das an beidm Lingssdten eme 
sdxwertfonnige Laiiffl2che (18) trSgt Die Hamfiiar 
bungsroboter (4, 5) besitzai jewefls dn Lanfwerk (2i) 
mit mdirerai C^ruppen von jeweOs drd RoDen. die ^ 
Lauffladie (18) oh&n und imten fonnsdiiasag umschfie- 
BoL Das Laufwerfagehause erstredct sich dn StDdc 
nadi innai flbo- die Schiene (17) und biQjet auf der 
Obersehe dnen Sockd fOr das Drehlager der Adise (Q 
in Pom eines Zahnkranzes nut groBem Stinzdund^ 
ser. Mit dieser abgestoften Anordnung ist dn knapper 
Abstand zwisdien den HandhabungsrobotOTi (4, 5) er- 
zielbar. Am Laufwa*^ehause (23) sind femwnodi d» 
Antrid) (27X sowie dn Kabdsdil^p (22) angeordnet 

Die Sduaie(17) ist indor Mhte auf dnem Drehlagcr 
(19) um die vwtikale Adise sdiwaia)ar gdagert inwi 20 
kann Qbo- dnai Motor (20) angetrieb^ werdou In Ru- 
hestdhmg dsx Handhabnngaxjboto- (4, 5) ist damit em 
Sdiwenk d& Handhabimgsvonriditung (1) um 90* m5g- 
Ikh, wodnidi der Ranm vor den Bearbatungsstationen 
(% 3) fOr Bedienuogspersonai Idditer zugSnglidi winL 25 
FQr die Sdum^enden konnoi aitspredwnde Laufbah- 
nenvorgesehensda . 

Fig-10 zdgt dne wdtere Variante emer gememsa- 
men Sdiiebefiihrung {!€), Im Gt^ensalz m Vig^B, die 
dne Sddene (17) mit paralld verlaufaidai Seitenwin- 30 
den zdgt, sind bd diesor AusfOhrungsform die bdden 
Sdtenwande und danut audi die LaufflSdien (18) kon- 
vex geiiogen. Dies enndgfidit dnCTsdts dn Auswddiai 
der HandhabungsrobotM^ (4^ 5) in der Beg^ungsstd- 
lung quer zu Qirer Fahrtriditung. Andererseits kannen 35 
die Handhabungsroboter(4,S) in dai bdden Endstdlun- 
gen audi n3ber an die zentrale Verbindungshme (25) 
heranrOdcoi und damit kinematisdi gOnstig mog^idist 
mittig w dm Bearbdtungsstationai (2, 3) stdiCTL 
Fig. 11 zdgt wiedovm in Setoianadit gem. Pfeil XI 40 
von Fig- 10 die B^egnungsstdhmg. IXesmal and wie- 
der die WeAzeuge (1 1) einander zugekchrt 

In Variation zum AusfOhrungsbeispid von Flg.9 1st 
die Lagenmg der GnuMiadise (6) anders getroffeiL In 
Rg. 11 ist hiwffir ein vortikaler Drdilagerzapfen (24) 45 
vor^esehen. der sich vom Gruttdkdiper (7) nadi untoi 
iifn dne 

betraditfdie LSnge wstredct und hierdurdi 
dne besoiMi«s kipparficre Lagenmg mit groBer State- 
brdte mnSgfehL Die bdden Handhabungsroboter (4, 
5) sind dann enlsprediend wdter voneinander distanz- 
i^ 



ISGesten 

16Schid>efQhruiig 
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20Antrid)smotor 
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23 LanfwerksgdiEuse, Sdolitten 

24 Drehlagerzapf en 
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1 Handhabungsvorriditung 

2 Bearbdtungsstation, Presse 

3 Bearbdtungsstation, Presse 

4 Handhabungsroboter 

5 Handhabungsroboter 
6Grundadise 
7Grundkdrper 
SSdtwioge 
9Austeg9 

10 Hand 

11 Werkzeu&^iannvoxnditung 
12Wefkzeu&Bledi 
ISDrdxfQhrung 
14Ptopdler 



1. Yorriditung zum Handhaben, insbesondere 
T^ansportieren von WerkstOdcai zwisdien zwd 
benadibarten Bearbdtungsstationen, dadurdi ge- 
kennzdchnet, daB zwd mehrnchsige Handha- 
bungsroboter (4.5) auf getrenntenGrui^adisen(6) 
angeordnet sind, die gegenlaufig arbdten und ge- 
trennt steuerbar smd, wobd die BewegungsablSuf e 
g^ensdtig angepaBt sind. 

Z Vorriditung nadi Ansprudi 1, dadurdi gek«in- 
zeidmet dafl die Handhabungsroboter (4, 5) zuein- 
ander spiegdbildUdi glddie Bewegungsbahnen 
aufweisen und daB die Bewegungsbahnen ffir Hin- 
undRQdcweg^ddiand. 

3. Vorriditung nadi Ansprudi 1 oder 2, dadurdi 
gekennzddmet. dafi die Handhabungsroboter (4, 5) 
mit ihrenGrundadisen(Qortsfest angeordnet and. 

4. Vorriditung nadi Ansprudi 3, dadurdi gekenn- 
zddmet, daB die Handhabungsroboter (4. 5) auf 
^eidier H6he nebendnander oder zentrisdi ittw- 
einander angeodnet sind. 

5. Vorriditung nadi Anspruch 1 oder 2, dadurdi 
gekennzddmet, daB die Handhabungsroboter (4, 5) 
mit ihren Grundachsen (6) verfahrbar auf ^er 
Dreh- oder SdiiebefOhrung (13^ 16) angeordnet 
sind» 

a Vorriditung nadi Ansprudi 5, dadurdi gekenn- 
zddmet. daB die Sdiiebefflhnmgen (16) getrennt 
nebendnander oder iiberdnander angeordnet smd. 
7 Vorriditung nadi Ansprudi 5, dadurdi gekenn- 
zddmet, daB die Handhabungsroboter (4, 5) dne 
gemdnsame Drdi- odor Sdnebcfuhrung (13, 16) 

aiifwdsea „ . \ 1 

8l Vorrichtung nadi Ansprudi 7, dadurdi gdc^m- 
zddmet, daB die gemdnsame Sdiiene (17) m der 
Mittedrdibargd^ert(19)ist , « ^ , 
9. Vorriditung nadi Ansprudi 6, 7 oder 8, dadurcb 
gekennzddmet daB dia SdiiebefQhrung (16) als 
gerade oder konvex gd)Og«ae Sdiiene (17) ausge- 
bildet ist, an der der Handhabungsroboter (^ 5) mit 
dnem Laufwerk (21) hangend gefflhrt ist 
la Vorrichtung nadi Anq[)rudi 9, dadurdi gekenn- 
zddmet daB die gemdnsame Sdiiene (17) beidsd- 
tig konvex gebogen ist und zwd sdtlk^e Lauffiac- 
ncm(18)fiirdieLaufwerke(21)aufwdst 
U. Vorriditung nadi Ansprudi 9 oder 1^ dadurdi 
gekennzddmet, daB dw Handhabungsroboto- (4, 
5) auf dem Laufw»ksgehausc (23) sitzt tmd dnen 
nadi untoi vrfangerten Drdilag^zapfen (24) auf- 
wdst 
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